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Vierzehnter Abschnitt.
§. 124.
unter der letzten Voraussetzung durch Klammem,   man  erhalt dann durch vollstandige Differentiation
opi
= Sgf +
also
(3)
und andererseits aus (2)
(4)                         2 C? T =   2
also aus (3) und (4):
-j-   2
(6)
(7)
und hieraus, weil hier dqi und dpi willkiirliche Differeritiale sind:
/d T\ __      d T         /d T\ __   /
\d~q~i) ~~ ~~ dqi'        \dpj ~ ^
Dann haben wir nach (6), da IT auch von jp; unabhangig ist:
U) _      (G(T— U)\      /8(r — U)\ __ /dT\
\dpj'
und wir fiihren jetzt eine Function H, die H a m i 11 o n' s c h e
Function, durch die Definition
(8)                                 T — U = H  •
ein, denken uns aber diese Function nicht durch gz-, <&•, sondern durch %, pi ausgedriickt. Daun konnen wir bei den partiellen Ableitungen die Klammern wieder weglassen und erhalten au& (6) mit Benutzung von (1) und §. 123 (3) und (5)
dH _ dqi       dH _       dpi
(9)
dt '
und dies ist die Hamilton'sche oder auch die  canonische Form der dynamischen Differentialgleicllungen. Aus (9) ergiebt sich'
dpi    ,   ^~
(10)
= 0,
Pi  dt    >   •*-* dqi  dt und die linke Seite dieser Grleichung ist, wenn B. von   der Zeitr/a, ..., jpu p2, ... darstoUon, und man orliiilt «o r2m unbokunnto Funcstionou von /,, fiir dio man abor auc.h nur 2w Dinbrontialgloiolnujgon orstor Ordnung flndot.
